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Abstract:An autonomous mobile robot uses lnany kind of sensors to detect obstacles and recognize the environmcnt.As such
sensors,CCD cameras,ultrasonic sensors,leaser pointers are usually used.We have developed an obieCt recog?tion using
ultrasonic sensors as one ofthe enviromental rec6gnition in an autonomous mobile robot.In the previous studttwe proposed a
method that utilizes phase information and bcamforming.However,in such a method,an obiect iS nOt clearly recog?zed,
because the real renected pOint is not always located on the sensor's line―of‐sight, In this paper,we propos  a new method
considering the inclination of reflection as one ofthe beamforH?ng.The inchnation of reflection is calculated fron the
difference of the propagation time,
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L ij(L cP,0)=Vs子-2siLoPcosO tt L許
+7f-2rjLcPcosO+L浄
図3 解析方向の限定



























ζ攪基翼線 と罵 こ鞠 .魏乳
翰 測
ζj(t)=Sin(ωt+φj)     。)

























where the head ofthe burst wave can rcach
where the tail of the burst、vave can reach
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Py(頭―氏 )η(P)=Σβi(t)i           (8)
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(b)本手法
図15 対象物体の中心座標が中心 (0.50m,1,00m)
のときの像強度
5.検討
シミュレーションおよび実験の両方の結果で,
センサの正面に物体を配置した場合 (図9,図13)
において,以前の指向性形成を用いた手法より像
強度のピークが各物体点付近に現れており,その
物体の位置がほぼ特定できる。
しかしながら,実験の場合において,以前の手
法よりは物体の付近に像強度が現れているが,対
象物体の位置がy軸上から離れるにつれ (図14,図
15),像強度が横方向に広 く現れているのが分か
る。これは超音波センサの指向性が60度ぐらい
で音響波が必ずしも球面波になっておらず,横方
向の分解能が弱くなっているためと思われる。
また物体点の中心が (0.50,1.00)の場合におい
て, シミュレーション (図H)で使用している音
響波を球面波としているため良好な結果を得られ
ているが,実測実験 (図15)において,対象物体
の傾 きを考慮 した物体候補の限定以前のアルゴリ
ズムで対象物体がうまく限定 されていないものの,
本手法以後では対象物体の方向が良好に求められ
ているのが分かる。
6.おわりに
我々は,自律移動ロボツトの視覚センサの一つ
として,超音波を用いた物体認識について研究し
てきた。
本論文では,自律移動ロボツトの走行に必要な
物体認識の手法として,少ない送・受波子を一次
元的に配置し,送波子から発射された音響波が物
体において散乱・反射されて受波子まで伝搬する
ときに観測された音響波から得られた位相情報お
よび,音響波の鏡面反射性を考慮 した像強度につ
いて検討 した。またこの有効性を検証するために,
シミュレーションおよび,実際に測定装置を用い
て,実時間での物体認識を行った。
今後の課題として,実際に自律移動ロボットに
搭載するため解析時間の短縮,複数の位相情報に
基づ く像強度のデータと対象物体の傾きを考慮し
た像強度のデータの統合手法について検討を行う
事などがあげられる。
参考文献
[1〕永井啓之亮 :超音波ホログラフイー 開口合成に
よる映像,日刊工業新聞社,1989.
[2]青木由直 :波動信号処理,森北出版,1986.
[3]田村,石原,伊藤,石井,久本,湯浅 :WЛsh関
数変調波を用いた3次元音響ホログラフイ撮像
水中三次元撮像システムの開発,計測自動制御
学会論文集vol.31,no,7,pp.824-833,1995,
[4]丹沢勉,渡邊貴文,清弘智明,森英雄 :屋外移
動ロボットのための雑音に強い超音波センサ,
日本ロボット学会誌,vol.15,no,4,pp.542-549
,1997.
[5]丹沢勉,渡邊貴文,清弘智明 :相関を用いた超
音波センサの高速演算手法,日本ロボツト学会
誌,vol.15,no.8,pp.H34-1138,1997.
[6]小引裕司 :音響映像による物体認識の一手法,
平成9年度鳥取大学大学院工学研究修士論文.
??
???
、、
、、、
?
???
??
??
(受理 平成H年9月30日)
